Wroctaw, 13.02.2012r.

Kierunek Automatyka i Robotyka — studia Il stopnia
Specjalnos¢: Automatyzacja maszyn, pojazdow 1 urzadzen

Zestaw zagadnien na magisterski egzamin dyplomowy

1. Identyfikacja obiektow sterowania:
a. ldentyfikacja modeli statycznych i dynamicznych,
b. Identyfikacja modeli parametrycznych i nieparametrycznych,
c. Identyfikacja modeli obiektow ze sprz¢zeniem zwrotnym,
d. Identyfikacja modeli ciagéw czasowych.

2. Techniki optymalizacji:
a. Techniczne i ekonomiczne aspekty optymalizacji, optymalizacja z ograniczeniami i bez ograniczen,
b. Modele matematyczne, metody analityczne i numeryczne wyznaczania ekstremum funkcji celu,
¢. Metoda Lagrange?a, warunki Kuhna-Tuckera,
d. Programowanie liniowe i nieliniowe.

3. Teoria sterowania:
a. Sterowanie liniowym obiektem dynamicznym przy zadanym stanie w uktadzie zamknigtym i
otwartym; warunek petnej sterowalnosci,
b. Sterowanie liniowym obiektem dynamicznym przy zadanym stanie z pomiarem wyjscia; warunek
obserwowalnosci,
c. Ogoélna charakterystyka problemu sterowania optymalnego,
d. Zagadnienie sterowania obiektem statycznym ze statym losowym parametrem mierzonym
w obecnosci zaktocen losowych.

4. Uktady regulacji momentu i predkosci silnikoéw indukcyjnych:
a. Podziat metod regulacji momentu i predkosci,
b. Omowi¢ wybrana metode sterowania skalarnego,
¢. Omowi¢ wybrana metodg sterowania wektorowego,
d. Wskaza¢ na analogie metody polowo-zorientowanego sterowania momentem silnika indukcyjnego
i metody sterowania momentem silnika pradu statego (obcowzbudnego).

5. Serwonapedy z silnikami synchronicznymi z magnesami trwatymi:
a. Omowi¢ strukture sterowania serwonapedem z silnikiem bezszczotkowym pradu statego (BDCM)
(cechy charakterystyczne silnika, zasada i struktura sterowania predkoS$cia, wtasciwo$ci dynamiczne),
b. Omoéwi¢ strukturg sterowania serwonapedem z silnikiem bezszczotkowym pradu przemiennego
(PMSM) (cechy charakterystyczne silnika, zasada i struktura sterowania predkoscia, whasciwosci
dynamiczne).

6. Monitorowanie i diagnostyka procesow przemystowych:

a. Podstawowe definicje, podstawowe cele diagnostyki,



b. Metody stosowane w diagnostyce procesow przemystowych,
c. Metody wykrywania uszkodzen w napedach elektrycznych,
d. Przyktady systeméw diagnostycznych, zastosowanie metod sztucznej inteligencji.
7. Sieci neuronowe:
a. Budowa neuronu, model matematyczny, podstawowe struktury sieci neuronowych,
b. Podstawowe metody uczenia sieci neuronowych,
c. Zastosowania sieci neuronowych w automatyce. Przyklady.
8. Regulatory rozmyte:
a. Podstawowe definicje, roznica migdzy zmienng logiczna a lingwistyczna, przyktady,
b. Struktura regulatora rozmytego i podstawowe operacje,
c. Zastosowania regulatoré6w rozmytych.
9. Sterowniki programowalne i procesory sygnalowe w automatyce przemystowe;j:
a. Budowa sterownikéw PLC, metody programowania,
b. Zasady komunikacji w systemach rozproszonych,
c. Zastosowania sterownikéw PLC w automatyce przemystowej,
d. Mikroprocesor, mikrokontroler, procesor sygnatowy — rdznice w budowie i programowaniu,
zastosowania.
10. Interfejsy komunikacyjne w systemach pomiarowych i uktadach automatyki:
a. Rodzaje i charakterystyka interfejsow komunikacyjnych,
b. Zastosowania interfejsow komunikacyjnych.
11. Metody przetwarzania mocy w systemach pomiarowych:
a. Rodzaje metod i zasady przetwarzania mocy,
b. Realizacja techniczna uktadow przetwarzania mocy.
12. Uktady wej$ciowe przetwornikow pomiarowych wielkosci elektrycznych:
a. Rodzaje uktadéw wejsciowych przetwornikdw pomiarowych,

b. Wzmacniacze operacyjne w poprawie parametrow wejsciowych przetwornikow pomiarowych.



